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4 ) 曳航船・被曳航船系の操縦運動モデ‘ルの妥当性を確認するために， このモデルを用いた数値シミュレーショ
ンを行い，さらに，系の安定性に関する考察および検証を行い，模型実験結果と比較検討している。
5 ) 本研究の最大の特徴である曳航船が旋回や停止運動を行った時の被曳航船との聞の曳航索の緊張，弛緩によ
る衝突の問題が本研究で提案したモデルで、推定で、きることを示すと同時に，実験と比較し，その妥当性を確認
している。
以上のように，本論文は船が曳航されている時の操縦運動について，特に曳航船が旋回や停止運動をしたときの複
雑な運動に適用できるモデルを提案し，数値シミュレーションと模型実験を実施し，その力学系の安定性を検討する
とともに，その妥当性を確認したものである。今後，大型構造物を曳航する問題などへ適用が期待でき，曳航時の安
全性を確保する上で基本的な問題であり，船舶工学の発展への寄与は大き ~\o よって本論文は，博士論文としての価
値あるものと認める O
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